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Die frtganden Ang»b*n mhnd dan vom Anmeldar aingvraichtan Unfteriagan 

PrQfunosantrag gem. S 44 PatG ist gestellt 
<g) Fahrzeugbewegung^steuerungssystem 
(g) Die vorii'«g«nda Effindung ist auf ein Fahrzeugbewe- 
gungssteuerungssystern gerichtet zur Aufrechtarhaltung 
der Fah rzeugstabilitat aelbst in dem Fall, In welch am filch 
da$ Pah rzoug neigt, wenn das Fahrieug sich in Kurvenbe- 
wegung beffndM, wobel eine Brernskraftsteucrangsein- 
hart vorgesehen ist, fur das Steuarn einer Bremskraft, 
welcha an jedero dar vordercn und hinteren Rider des 
Fahrzeugs angelegt wird- Daa System hat etna Nefojngs- 
erfassungseinhelt, weteho eina Naigung airier normalan 
Achse des Fahrzeugs tu de$$en vartfkfller Ache* erfaftt, 
sowte oino Kurvenbestimmungseinheit, waldha m nan 
Kurvenzustand des Fehrzeuge* einschlieBlich ainar Kur- 
venrfchtung von diasam bestimmt. Eine Gierrnornenf- 
steuerungsainhait ist vorgesehan fur das Stauem der 
Bremskratlsteuerungaainhaft urn ein Giermomant In cine 
Richtung entgegan der Kurvenrfchtung daa Fahrzaugaa 
entsprachend dar Nelgung zu erzeugen, welch e durch die 
Neigungserfattungaatnheft arfaBt ist, wenn die Kurven- 
bestimrnungsainhert bestimmt, daB sioh das Fab rzeug in 
Kurvanfahrl baffndat 
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Beschrefoung <He K3|^rf^sungsritibeit erfcfit wird, wetin <8e Kurvenhe- 

stimnumgseinhdt bestfmnrt dafi rich das Fabtzeng in Kur- 

Die vorbcgcndc Erfbdung bctriHt dn Fahracugbcwo- vcnfahrtbcfindcL 

cuwissteuerungssystemf^dicSteufiruDg bzw. Kontrolleei- DieGiernwaiKis^^ 
ner Bcweeune dues Fahizcugs in Ubemnstiminiing mit 5 xin.riaestavocderra^ 

n^m^te Ftougs. wean sich das Fahrzuug ic cincr an der AuBcasrite ciacr Knrve des Fah^gbcw^ppfo- , 

Q^aB dem StoKl derT^hmk wild dn Fahrzeug nut d- EairveabestiDUimngicinhcU aiiszuwahkn nod wdch^ux 
. nem aktiv gesteaetten AufbingungssyUem ausgemstet, vorgesebea ist. die Biro^m* bzw. Bremstaff^e- ; 
welches auumuliscb <tie Fahaeugstellung sowie den Kon> 10 nmgseinhdtzo steuem, urn 

fort receU bzw. steuert Das aJctiv gesteuerte Aumangungs- vorderen Rader anzulegen, welches sich m der Aufien^ 
svstem ist dafur aasgebildct, cine fiircincn Hydniulikriruct dcr Kurve des Fahrxcugbc^vjgungspfi^ bcfindrt uad 
vcranrwc*Uichc Bctatigungscinrichiiing za slcucrn, die aa zwar im Ansprcchco auf die Kippbcwcgung, wdene durco 
iedem R»d des Fahrzeugs wirkmonrierr 1st, end *war iiu An- <fie Kipperfessui^seiTibeit ermBt wden isL . . 
sorechen auf dne Fabrbedingung bzw. dnen Fabrzustand 15 Afaraigsweisc hat das System da iv^a cine Radgn- 
Fahrzeugs, riacn Stnflcnzustand usw„ wie es bdspiels- schwindigkdtsei^sungsaribeit fir ^ Eifcsen ^erfaaV 
wdsein dDemBctriebshandbucb ffirdn japantebes Kraft- geschwiodigkeit fcr jedes Rad to Fahrauges, wobei die . 
fahrzeuR "Toyota Soarcr" offeribart ist, welches im Mai (Hciiiiomciitslcue^ 

1991 mSdtc 3-54 bis 3-59 vcroBcnilkht wurdc cinbdt fiir das EnsicUcn cincr SoUschlupfcilc fur jedes Rad 

Gtmifi d*m aktiv gestwetten Auftwngungssystcm wiixl 20 des Fabrzcuges im Ansprechen auf difi EWjftwegung bat. 
die Fahn^igpwiticassteaerung ausgejuan dmch Bestim- welche dutch die Eppa^urpa^t erfaflt w«den ist, 
nMBdwFahrzaigporidoD bzw. dcrFahncugstdlung auf dcr due IsCschlupfeicnmeBanheU hat, Brdaitewiancrak- 
Basis voo Ausgangsrignalen zahlrcicbcr Scnsorcn und tudlcn bzw. cincr Istschlupfcatr fiir jedes Fatecppad so. 
dun* Swuem von X?ri^e*ventit^ daB <te Fahr- wie dne Sddn|ftiJ^^ 

z*u2stdlung im wesendicheastablliD jeglichen FahizustSn- 25 mr das Ber**hnen eloer Abwdchuog rwischeo der^ 
d^chalui wild Warn bcispiclswcisc das Fahoeag sich wOnscbtcn bzw. dcr SoUschlupfiratQ und dcr ektucUcn bzw. 
in Kurveofabrt beflndet, dann wird due Anti-Roll-S»ue- der Istscblupfciic. Des wciteren kann die ^rn»mefltswt»- 
nine ausgefubrt durcb Bctadgeo dacr Bctatigiiagseinrich- ruugseiabdt dafur vorgescben sdn, die BrcmsdrudBteiie- 
tuoE zur Stcuwuag voa wchtco uud tiaken Dructeyliudwn rungsdabdl im Ampti^i«iauf Abwacbung Zuteucia, 
imAnsprechcn auf eioe Sdtenbcschlcunigang des Fahr- 30 wdchc durcb die ^hvfo&dnm>^wtomdam& ; 
zcuhs. die afsRl wird darcb cmcn ^dlcnbcscnlcunigungs- cinhdl bcrechDet warden isL \ , J ^ 

seosot FoJglich wiiddieKucvenbewegungdesFabrteugslii Das System koiio des wdterea doe Antt^skraftsasua- 
solcb dncra stabflen Zustand durchgefuhrt. dafi die Fahr- rungsdnhdt haben fDr das Sreuera dn« Aatriebskra^ wd- 
zttHfSwUung im wcscnilichcn horizontal bcLbcbalicn wur- che an das Fohrzcug angdegt wird, sowio one Oescbwin- 
dcTkano. OemUB dan vootefaend beschrkbenen aJuiv g«- ii digkdtsvttruigiaTiiM£sed^ 

steucrtcn Aafliaogungsaystcm mussca jedocb die Betati- mindest einer der nachfblgcodea Snbetten aamUcA i-.dK 
Eungscinrichiiing sowic Dnickzylkdcri wdcac bier- Bnaiisdiuek^cuciuQgsc^acil u^ ** ABtt^rfiniRsiWlc- 
SSTfiesteiiert werden, fur jedeTShczeugrad votgesebeo rung*einhdr, um eioe Cieschwtndigfceit des Fahrwugt im ; 
wetdeal wobd das Steuenmgssystem vcricompdziert wird Ansptechea aaf die Eppbeweguog m- v^g^ welche 
Itn Vergleich zu berirtiamucheo Aufhangucgssysteown * <Uir^hdieKippcrfes3un^e^terfeBtw 
wird dflher die Anzahl an filr das alcdv gesteuene Aufluln- Kurvenbesrirnmungseinbelt besdmrat, dafi ateh^daa Fanr- 
EunESsysteni ooiwendigen Tdlen erbttbt, wobd das System »ag in Kurveii&bn befindet Die C^rn»m«iEsto»rongsv 
als dn ganzes hinsichdicb dessea Abmessungen groB bout dnbeit Jainn dafur voigesehea sein, exoesdarzwei vorierco 
Z\ bohV&n vcrunwdir. F^grUdcr, wdebes srt zn der ^^^^^ 

E« i*t fblglich eine Aufgabe der vorliegenden Eifindung, *> <±$ Fafarceugbewegimg*f*d* befiadet. In Ube^nrfm- 
cin Fahi2ctJgbcwcgimg33lcucrung5sy5lcm zur VcrwcadiiDg mung mil dem Ergcbms dcr KurvrabcsUianningsc^^ 
in dncm KraftTahrzcug mil dann he rkfaiimlkhca AudOn- aus2uwiihlcn und (fie des wcitercn dafur ye^sdu^SVdon 
cuncssysrem zu schaftten, wobei die Fahrzeugbewegung In BrenisdruckregeldnheU zu $teuem, urn den Brerasdnic^an 
geeigocter Wdse ge^ueit woden knnn. sdba In dem Fall, dnesder\^tra^aii2ulegen, welches an der AnBeoacm? 
wooicb das Fohrzcug gckippt wirti, wenn sich das Fabrzeug 50 dcr Xurvc des Fahrzcwg^iigAmgspmdcs vangca^j Kl 
in dncr Ejurvawcwcgung bcfindeL und zwar in Obcremstiininung mit der Kippbcvnsguiig, wcl- 

Zur Errdchung des vorstehend genanncen sowie weitera che dnrch die ICtpperfassungsetoheit erfafit warden ist y ^ 
Ziele wird dn Fahizeugbcwcgungssteuenmgssystcm go Die Erfindang wird cuichatctod an^ 
scbsu^n fiir das Auliechtethalten der 5tabilit2t dues Kraft- Ausfiibrungsbeispiele enter Bezagnahiiie auf #e,begleo]en- 
fahrzeugs, wenn rich das Fahncug in dncr Kurvcnfabrl be- 55 den Zdchnungen nahcreriaiirca woba ^ciebe Bczoigszar 
ftndet, und welches folgeade Bautelle hau eine Bremskraft- chen gHche Etemente bezdehnetu ■ v >f ^^v; 

brw Brcmsdruckregcldnnchtnng fur das Rcgdn des Fig. 1 1st dn geneaeJles BlodfrTingrarnnv ,wddicg w 
Brcmsdrucks, wdche an jedes dcr vordcrea und Mnterea Fahizeugbewegungssieueningsjiystem geiiia^cniBm;/Aus> 
RSder des Fahrzeugs angelegt wird. dne Kipperftissungs- fDhrungsbdspjcl der vcjdjegendea Erfindung darfteUtj 
ckhdc fur das Erfiisscn cincr Kippbcwcgung cincr Normal- fio FTg- 2 ist eia schcmaiisches Blockd^agriinm dries Fahrr 
achse des Fahrzeugs zu dessen Verdkalachsa sowie sine zeuges, welches das Fohrzwgb^giwgsstwro 
Knmnbcsdnunnngsemhdt fur das Bcsnmmen cincs Kux- gemaB dem vorstdiend genannten Aiisfimrnng ^i spie i^ in i- 
venzustandsdes Fahrzeugs doschiieBh^heiTterKon^^rich- faftt, ■• - -:Jj§''-y^i 

lung von dicscn. T>as System hat des wdtcrcn cine Gicnno- Fij. 3 ist dn BicKkdiapoirtfii, das : ean A«mhTOpDe^ J 
in^ntsteueiungsciahdt wclcbe 61c Bremsdructegdanheit 65 spiel dncr HydimiliUucnid^ 

steuert, um ein Clennoment in dne Richtung entgegenge- Vsrwendung in dcro vocstehend genannten Ai«mKmrw>As3L 
^ctzt 7U der KOifviuidchrung cte$ F*brzcugi zu ei2eugen nod spfclzeigt, v^.. . 

zwarim Amprecaen auf die Kippbewegung, welche durcb Rn> 4 ist dne FluBlcarte, welche erne 
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Fabrzeugbeweguiigssteucrung gcmaB dem wracncnd gc- wild. Fur ^Ki^^iingsc^ 

naonsn Ausfiihiungsbdspd dcr voriiegendtt Erfindung hcaseasoreo verwodd t wauen^woba Gi«raW»saisomi 

daoiail, und Ahnlichci fw die KjirvenbesnTTUnungserohat TD ver- 

Y'lSU 5 ist tine FluBlorte, die cine Untcnoulinc zur Be- wenda waden kfinncai. . . . 

rcchwwc eio« Fahrzeugldppcnj enfcspnxfaoHi dem vontc- 5 Das Faharugbe^gun^^e^gsqfaaii faun des Wtt- 

Kn^Lclit. cte*n rise . 

Fte 6UtrfnDia»wnm,dasf&cinaiideiBsAnsfQhnin g s. erfaBL Anschlieflend fann, wie duich die imrcrtaochraexi 
heisrtel zur Berecbnung des Fahizeuglrippcns gcm&B ten linicnin daFlg. 1 dargaicljl wird, die GtamoincnBttu^ 

vSLd genannccn AusfUhrurigsbeispfel der vorliegen- 10 rungsdnhdt YM ito . 

Fhu 7 istrirm FluBkarte, die eine Untenuutiiis eiwr Len- legea eioergcwiiaschlEii brw. ^erSdlschlupfralE furjedra 
kun^teaenmg durch Brerasung gemaB demvaafchendge- Fahizinjgiad im AcsprahrD auf die ^pbewegmg, wekhB 
SSTS^gsbcbpid Mte voriiegaHfcn Erfindung dun* die Kipp^n^^m c^t ^ «nc aktu- 

fik 8 ist «u* FluBkarte, die tint Hydranlikdmctoervo- akueltai bzw. «ner tachtup&ate fQr jedes Fahrzcug^d 

stcuSung eemaB dem vorstthead genanntwi Anrfuhmogj- ,,nd eine Schlupfratc»abweie^ 

b^SrfLr voriieRtiideii Erfindung ztdgt, fiir das Berecfaneii timx Abwtschung zwisdxn ckr Soil- 

fL 9 irt ein DiaCTamm. dm rinen Bcrcich zur Bcstim- schluplrate und der Isiscblupfiale. so daB die towmait- 

numfdes Sans und des Endes dcr ObeBtaerungJ-Unter- » steuaungsdnhefc YM dafur v^rfiea iK * 

SuniBHSwuertnc gemSB dem vorstehwd genanmea drnctaegelelnheaBC zn steueraim Ansprechen aiit dte Ah- 

SSSSe^ dL v^riiegecden Erfindung zeip. weichung, wdd* durch die ScUupfemmbwe.chang.b*- 

Fie. 10 ist cin Dineranim, das cinen Bawch air Bestim- nxfanungsciiihdi SD beiechnct WEd. •. . "... ; f?, 

DumTdes Starts undoes Endes der UiuenteueruDgs-Unter- Das Fahneugsbewegui^ssteiieriiiig^ 

druckaigs-Steuernog geranB dem vwstebeod geaannten 25 biWa sein dun* caV Bc ^ nA ^^ t ^'^J^ : : 

jdSTden D^^Wrung^nodi undParamerem rur \er- triebslcmft. welche auf das Fahrreug ^ 
wenduna in der Hydraulikbremsdructslrucrung gemSB dem one Ceschwindigl^^genmgscinDcU DC, wdebe^ 
v^a^genanite.AusfiihrungsbdspielBdgt. *> Bremsdrud^gckkh^ BC uad/^ to ^tri^fcrafc- 

nem Fnhrzeugschlu^inkel und einem Fnktor zur Bcrech- l^hizcugsimAnspredienaufiliel^^ 
Qung dcr ParaiEercr gemiiB dem vorsichcnd geaannten Aus- gem, wclctae durch die Eppcrfassungscinboi ©e» 
^aSsbdspieldariteUtund wird. wenn die Kunrenb^mnuingseuAeil TD besonnnt. 

Fit 13 1st «n Diaguunm, das die Bczjcaung zwiscben 35 daB sich das Fabraeug in KurycnfabjtbefindsL - ; . , 

eSSLh« bz^etaer SoUscbluplratc (Or ein >fer- beispicisdasinderFig. ldarge^i^^^ 

d^al^be^gnngsp&dsbefindei. etanl^iadetrdieiDer^t^^ 

Mil Bczue ouf die Kg, 1 wird scbematisch cin Fahuseog- « FT sovric cincr Drossdso^wiigsaiii^iuiv-DH ^nen ; 

StepW dV vorliegTto ErfSTdargestellt. wobei eine eines Hauptdrosselventils NTT ta Ansprechenimr «>«^r : >^ V 

Bremskraa- bzw. eine Brer^druck^gel^nheit BC voc^ ^rfnesBeschle^igiing^nnbA^^ 

hen ist fiir das Rt-gdn clocs Brousdrucks, der an der KfcnaKnfflgsonndiiungmb^e^ 

Vbrdcrrtckr FL. FR und HSutenSder RL, RR eirw Fabr- 4i vclchcs im Anspicchcn ^^^ a ^« w *. eio ^^- . % 

«uiTa^legt wild. Das System um&Bt eine' Eppertas. *^^S^ir^^^^^^it^^^ - ■ 

nmiseinhcil ID, wclchc cin Kippcn eincr Nomalachsc des drossclBUhung zb rcgdn. Des vrcUcren wsd die KratbJWf- . : r 

FahSs zo deren VfertilcaUcbse bzw. eine Nelgung des fisinspiteeinrWitungFdm Antprecheo anT eta AmgniigJS*- 

FahizcJes erfaBt sowie cine Kurvcnb^ninnuingsdnheiL gnridHelekroniscbfflSwiH^^ 

TO wddieein Kurvenzustand des Fabraeugs einschneBlich » den Kraftsrolf. weteher in den Motor Hi d nge^rita wird, 

dessen Kmvenrichtiing besnmniL Eine Giermomeotsteue- zu te-eln. CenfiB dem vojiiegenden ^ Ajis^hning^ei«|^ ; 

ningscinheii YMist wrgeschen, Fdr das Stetterndvr Brans- is! daMrtKEGniudenHuiteiiadimRU 

dcu^eeeleiEheit BC, urn ein Cncrmoment in eine Riehtung tnebe GS sowic cin DiJfawiai]g«r«^ 

entgegen zu der Knrvenrichtung des Fahrzeuges zu etzeo- den, um ein HeckanliMbssys^ffli OivhiSltU. wcbcfcje^>; ? 

acn hi Anspiedwi auf das TGppen, wdencs dureh die Ep- 55 die voriiegende Erfindung nichi aufcdas gesannte IJfcc^ ; 

perfassnngseinheit id erfafit wird. wenn die Kurvenbestim- irieb»systert> begreoxt itt. Da$ Rad FL btztsc^dasSail 

mlawanhtit TD bcsdmnil. daB sicfa dtt Fahizeug in Knr- an dcr voidcren Hnkcn Scilc gescben voo dcr^don etwss 

vcn&btf beftndeu Die GicrmomcnM^uaw^dnteir YM Fahrcmixes a«s.dasl^FRb«Bctia^ 

•kan» daftlr VMgeseben seta, eines der VferderrSder FL, FR deom c=chta, Sritt. das Rad RL beaeb^dM R**£*« 

aus2iwUUcn, wekhes sich auf dcr AuBcnsriic eincr Kurvc fio hiniaen linken Seittsimd das Rad RR bczcu±iictdasKfl^an 

Im Fahrzengbewegungsp&d befindet und zwar in Cberein- derwebttn hinteron Seitn. '* • 



sdxnniuM mix dem Eigcbms dcr Kurvcnbcsiiininimgscin- Nfit B«32iig : auf ein Bf^^*"^ 

beU und^wOcbe dafiir vorgesehen Ul die Bremsdnickrefie- Au^ruofirfjcutpicI Radbi^m^lnder W^I^W -a^f^;^ 

luiigsciiihcilBCiustcucin, umdcnBrcmsdrudtMdascioc Wn-and»^ Vorden^mlT^.m 
der\brdentoFUFRanzulegeii,we^ « RRrtwFohtzeugsjWQta wm^ 

fieweite der Kurve" beau^ich des Fahrzeagbewcguogspfa- Hydnadil&icnisd^ 

des befindeu und zwar io Oberdrumnaiuing mat dem Kap- sen isL Die Drudaegeteinrichtaog Pt tedmi-iwflil>:^ 

pen, welches durcfa die IQppeAssungseinhcil ID erfeBt geoden Ausrmrungsfaebjpiel ausgefilhit; J 
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3 dargesteJlt Lit, weld* im oachfblgenden ira dnzdnen er- net Steuerungen und die eletaiseh mlrrinander vErbunden 

^^i^^Fig.2d^ttmwirf, S ind M cV S iRikJrmFL, Die Ftg. 3 zrigtcin AusfOiwr^rispid Hr rii» Hydrau- 

FTLRUR^JEw^Tladg^wiiidi^tesciisoreoWSlbis likbransdrudcrEgelEiiirichUiiig PCi wdchc rolgcaoc He- 

WS4 aneeordnet, v«tcbe an cine cLckHOciscfac Steuerungs- 5 mente haL EinimHaur^linder MC sow onea HytfcuiL^ 

cinbeii ECU angeschlossen and und durcb. wekfae on Si- vcrstarker HB. die im Ao^tecten «if d» NjederarOcfceo 

^keit jed« R^, ilL ein Radgeschwindigketoignal zu starker TIB ist aa eine HUftdtudu^dk AP angeschkweo, 

Jx eletaonischeo SteuenHigseinheit ECU geseudet wird. wobei beide an eio W^tadrucloanlc I* ar^fown jnntL 

HShnnsccsoren HS 1 bu HS4 rind Kir die Rider jewels vor- 10 anwdchcnfemcraixhdcrHMpttjrt^aH; "g™?" 

gesefaen.umriDeHctebrw.cbHolMab^dtsfi^ isL Die Ifflr^qucllc AP on^ ci^ 

zcuas vom Uotergrund jedes Rads zu erfassen, wobei das dredtpumpe HP sowie euim bpeicher AC. Die Pumpc HP 

PrfSsunsssijSnal sfindig an <fie etektronlsche Swierungj- wird durch rincn clektnscbec M<*ar M angetoeben, uman 

S^^tuwe^wiitL DeswuiEien sind eta Biems- BremsftridiiuieitaftdM'ftiiksRS unttrDn^msawn, 

schalrer BS, wclcher sich dnschaltel, wenn das Bremspedal is urn das dructoeaufschla^ Br^mdbr* dm Hyiniubk- 

BP nitdercedriicto wild und welcher sich ausschaltet, wenn brenudrnds dutch an Ruckschlagveniil CV6.in den ipex- 

das Biwnspedal BP feigegeben wild, ein voidensr Leo- cher AC zo eotspannen. urn diesea dann zn spacbeni. Dec 

kuQKswinkdscosor SSF fOr das Erfessen tines Leaking*- deBrischc Molar M bcpiint soncn Bcto*. wwmder 

vviakds 8 f der Vbrderriider FL, FR, rin ScitabcscMeuni- Droclc inncrbalb des ipachers AC antedulb an« vorbe- 

eunessensor YG Br das Erfassen wrier Fahrzeugseitenbe- 3D stiromter, nnteren Grewwtrties abnnkJ und stoppt den Be- 

LfclLnigung sowie da Gierratenseusor YS fur da* Erfasien trieb, wenn der Drack inncrbalb da Spcxchns AC angcto 

ducr Gicrrate des Fahrzcuges vorgcsttwi. Dksc Scnsorcn gen isT, um cdnun voibcstumn^ obcrra OicnZWcrt zu Ubct>- 

sind dektrisch an db clektroaische Swuerungsdiihdi ECU schrtiten. En tJbcrdruckVcnbl RVrt mitadaW ; v 

Beraglich des GiemyimsenWYS wini d»er ACunddemTSmkBS vo^esehen. FolgflAtaesAr-i,- ^ 

dne Andcrungs- tew. WSemiK des Sotmionswlnkels des a angeoidnet. daB dn sqgewamter W^f™' 111 ^^ . 

Fabxaucs um one NacnnlB dutch den Graviiatwnsmiitcl- icrWcisc von dem Spcdchcr AC ru dcmHydmiihkvcrelflikcr 

punktdT Fahrz^gs. d. ein« Cienvinkelgechwincfigkeit HB f8rdrrbur isL PerHydra^ygstJbfar ^ einpRtagt den . 

cArGwiratelc^tunddercIckirOTiscbcn HydraulildOTmsdnick, welcber von der ffilfMnidDn^elto 

bnit ECU zqeetubrt Die Oicrrate ftenn-Mttet Basis cincr AP abgegcbco wild und icfdt fictcn nuT anco \fass^ 

I^RacHwiDdigkci^diffcrcm; Vfd zwiscben den Radge- so kungsdmck proportional zh euem Stnuerdrucfc. we^" 

jchwindlgtelCfti voa nicfat angetridienen Riider bcrcchna voa dem HauptryUndcr MC ^gcgiAcn wird, jmd «Ww. 

wS &B«cbwin*Ela^VwFI.VwFR.der\^- folglicb rtarch den VerstSrterdr^k ver^ wird. In 

rSdcr FL, FR gemafl dem voriicgenden Ausfahningsbci- HydrauUkdnxidaeis fllr das . Ansch^isBen cles Hanpaj^n- 

^el) dJ L, VFD = VwFL -VwRR, so daB auf den Gierra- decs MC mit jedera der wriewn Radbrem^yUmler Wfr, 

ensensor Y5 verzichiBt warden kano. Daruber hinans knnn 3S "WFL sind SolenoidwntUe SA1 und SA2 ^geocdrteV^wd- 

zwischen den Rihkra KL und RR eine Laikwinkclsteucr- chc an Solcnaidvcruilc PCI, PCS und Sotennidvcntflc PC2, : 

einrichtung (nichr gezeigr) vorge^faen win, welene etnem PC6 fiber Sttuerkanate Pfir unci PBjcw«ls mg«chtos»l ^ 

X^Cnidn gezcigD IL&to, einen Ltnlaingswmkel ^IndenHyd«ulikdruckkr«s«mrdM 

der Rndcr RL, RR im Anspnxbcn auf das Ausgangswignal Hjrdiaiuilcverstaiken HB mil jeden dK.RadteemBylindec 

der ekkutmlKhcn Steuerungseinheit ECU zu stnnem- *> Wrl n»w. «nd cin Solewidva*,! SA3 Solewd^Ue; ; ^ 

in der Ffc 2 durgesleUt wiri, ist die eletoonische FO-PC8 zur Vferwendung bel der Regelnng derrAbgate ■ - ^ 

Steuemngseinheit ECU mil ewera Mikrocompuler CMP und Entspannung des Brerosfliads aogeordnelrarobei em ^ 

zentnle PtozeBdnheit oder CPU. rin Read*>nlySpeicher KntenSder attgeordnet ist. icbliefiiieb Mt die Hdfelrue^ 

odcr ROM. ein Random-acccss-Spcicbcr oder RAM. ein « quelle AP an die jtromabweitige Scut de* ioleiicrfdwsnols / 

ErunincsanschluB DPT sowie dn Ausgangsacschlufi OPT SA3 iibcr cin Solccoidvcnlil iTR aagcachJiascB. Die 

iiswDte Signale. welcbe (lurch jeden der Radgesehwiodig- oraulkkKise sod in ein MxtkriMiaystem und J™Hm«£ • ; 

keitssensoren WS1 bis "WS4, den Bnansschalter BS, den IcreiMystemuflrerteilt. wlelnderFlg.3 gez^^rf trnvate v ; _ 

voidcroi Lcnkunxswinkclscnsor SS£ den Giemitenscnsor vordeies und hinteres Zweikreissystem gemSB dem vube- -; ; 

YS und den Setobes^tiigungssensor YG erfeBt wer- So genden Ausflttningsbci^iicl nos zubuann, watanpsgennn- \ ' T ; 

den, werdai an den EUigangsanschUiB UT Qher jeweiligo Uiriich audi ran Diagooolknassysiem am^^ 

VersfiricerschaluHigcn AMP nngckgl und ansduicflend der kamu ■ ■ .T :s . ...>p% S ' 0. 

aalraUn Proiefieinhcil CPU tugefihrt. AnsehlieBend wcr- MilBezug aa fden ^^Hy** 1 ^^ 

den Sicuciunpsinnalevondein AuigangsanichlttB OPTzu Solenoidventile PCI und PC2 an <h» 6<Afaoidm^^^4f 

Otr DiosseUieurtungseinriehuing TH und HytaufiMnick- 55 ongeschtosscn, welches dn zww AucoIuh^ two .sua- 

steueruneaeinrichturig PC Ober JeweUige Trdbersehalmn- lung*- sotocidBcSogte* Venal von ncnnateji^ - 4 

Ren ACT angefcsgt. schloiscncr Bauan dmsiclh und bcttnigbar is^4im oU,5o> 

In dem Mitaoeornputer CMP speidiert der Read-only- Icwidvcoriln PCI und PC2 duTektmii ton ^pcicte^ 

Spcicbcr ROM cin Programm cutsprecbcnd dcu FhifikartEa. flddzuverbinden. Die &okno(dveatik iAl und i>/\2*ind 

welche in den Rg.4 bis 8 dargesteUt and, wobei die zen- 60 jeweils dadia AnsdJuaacrwciSlB^^ 

iralc Frozeltenhcit CPU das Programm ausFubrt. wahrend tes Venril. welches in einer ersten Betat^gsppdtionigfrf, '-j.: 

Otr Seat- bm 2un4$chatter (mtht gezeigt) gcscbJotten maB der Elg. 3 platticrt ist, « ^ e ^ a ^^* : i 

wird. und wobd der Raadcm-acccs-Spciclier RAM zdt- welches jeder der RadbremszyUnder Wf nindWfl mildeni 

webe variable htormationen oder Dsfleo abspeichcr, «el- Kauptzylindcr MCI verbunden wint Wenn .die S^no^-i ; 
chc mr Ausfuhrnng des Programms erfaiderlich sind. Koe «i wntile SA1 und SA2 enegt venlwi, dann werdM rifcui dfe 

Mefazzahl von MikrocompuUitn konnen fir jede Scauemng «eo zweito Bctricbspostoonoa jowoUs • pla»ort, -in :wek^r 

wic beispieaswebe dU DrosseUteuening vonje^en sein beide der RauTxemsrylinder Wfr und Wtt an dhtt iWidjj^ 

oder kennen voigtsehen sdn fur das Anjfuhren venchicde- dung mit dem Haupcqrfinder MC geHnderi weedeni 
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gcgcn to RadbcerreryUnder Wfr mil den Solcncidvcutileu 
FCl uod PCS verbunden wild und der RadbtemszyUadcr 
Wf 1 mil den ScOcrjoidventiien PC2 und PC6 jeweils verbun- 
<j«i wird Parallel m den Solcnoidventilen PCI und PC2 
sind kweils RfickschLagvenrilc CV I und CV2 angeontaeL s 
Die EinlaBsciiE des RUckschiagventils CVl ist an den Kauai 
Pfr angcschlossov wohingegen die ETralaflseite des ROck- 
schlngventils CV2 an den Kanal Pfl angeschlosscn isL Das 
Ruckscnlagventil CVl ist dafur vesgeschen, urn die Str6- 
mung des Brerasfluids in Richiung 2U dem Hydraulikver- 10 
stUrker HB znTnlasseo und die unujckchrte StrSmuog zu 
verhinderu. In dem Fall, in welchem das Solenoidveotu" S Al 
erregt wird, urn in dzsscn zweite Position plaziett zu wer- 
den, wird folglicb fUr den Fall. daB das Bremspcdal BP ba- 
gegeben wird, der Hydraulikdruck in dem Radbicmsrylin- iS 
der Wfr scfandl auf dco Druck reduriert, welcher von dem 
Hyoiautfkvcistfrkcr HB abgegeben wird. Das R fl c k sc hl a g - 
vcntil CV2 lac in der gleicfaen Wcisc wic das RQcksehlag- 
VfiWii CVl angeordnei. 

Mil Bczug zu dem hinteren Hyd^tfWrucktoas ist das 20 
Solenoidvcntil S A3 cin zwei Anschlusse rwei SteUnngs- so- 
krwidbetatigtes Ventil, welches, wic in der Fig. 3 dargestellt 
ist, ncnnalerweise geoffttet isl» so dafl die Solcooidveou'le 
PC3 und PC4 mi dem Hydniulikvccstsidcer HB uber das 
Propordooalvcaiil PV auidverbunden siod. In diesem Fall 25 
wild das Sc4«oidveoni STR in dessen geschlc«sener Stri- 
king positioniert, um die Verbindung nni dem Speicbcr AC 
zu unicrbwcbcn. Wbnn OoS Solenoidvenril $A3 erregt wird; 
dann wird es In dessen geschlossener Stcllung plazicru in 
welcher bdde Solenoid write PC3 und PC4an eioer Vfer- JD 
bindung mit ctem Hydcanlilcv^retarfccr HB gchindcrl wcr- 
den, wohingegen sic urit dem ScieooicVentu' STR uber das 
Proportionaivcuul PV verbunden werden, so daB sie mit 
dem Speicher AC fluidverfaunden find, wuon das Sotendd- 
ventil STR erregt wird. Parallel zu dco Solcnoidventilen JS 
PC3 und PC4 sind jeweils TUlel«chlac>-entileCV3 nndCV4 
angcordoet. Die EinlaBselte des ROckschiagvcnrils CV3 isi 
An den RadbrerosTyfaderWRR angcscfalossen, wohingegen 
die Einlaflscire des RQckscolflgventiUt CV4 an den RaoV 
l^emsTyJinder Wrl angeschJosseo isL Die Ruckschlagvcrj- *> 
rile CV3 und CV4 sind dafur voxgescfaen, um die Stronuiog 
des BremsrJuids in Rkhnmg zu dem Solcnoidvcoul SR3 zu 
erlauben, jedocb die umgekchrte Slrtfmnng zu verhinderc. 
Falls das Brcmspedal BP cVeigegeben wind, wird folglich der 
Hydraufa^cdruck. io jedem der Radbrrmszylindcr Wrr, Wrl 45 
schnell nuf den Dnick rcduacru welcher von dem Hydrau- 
likverstSrkcr HB abgegeben wird. Daruberhlnaus 1st das 
RQckschlagventil CV5 parallel zu dem Solcnoidvenlii SA3 
angectdnet, so daB das Bremsftuid von dem Hydtailikvcr- 
starkcr HB zu den RadbreniszyHndern im Ansprechtn auf 50 
das Nicdcrdriicken des Brcinspedals BP ^ugefiihrt werden 
kann. 

Die vorstebend bescbriebeocn Solcuoidvcntile SA1, SA1, 
SA3, STR und Soleooidventlle PCl-PC^B werden durch die 
elektionische Sieuermgscinbcit ECU gesteucrt um ver- S3 
sdncdene Stcucrungsmodi zur Steuerung der Stabiliiat des 
Fahrzeugs zu enialten, wie beispielsweisG die Lenkungs- 
steuerung durch Bremsen, Amiscblup&tcuerung* Anliblok- 
ldentmqning und ondcte verschScdene Steuerung* modi. 
Wenn bcispielsweise bcsfimml wird. daB tint exzessive GO 
Obexsteueruog wShrend ej»er Xurvenfahrt aufbdtt, dann 
wicd etne Brernskraft bzw. ein Brernsdruck an cin vordctcs 
Rad angdegt, wekhes -jh dec Aufienseire der Kurve des 
Fahrzeugpfedes beispklsweise angeocdnct ist, um ein Mo- 
menr zu crccugcn, welches das Fahnecg dazu zwingt, In die & 
Ricbtung zur AuBcnsdtc derKuive hm sieh zu dreben r d_ h. v 
ein ausvutsrjrtenrkitcs Moment und zwar in ObereinSain- 
numg mit einer Obewceuei^ng^terdruckongs^uenin^ 



welche als eine Fahrzeugs Iflhil trn isstcnexung bczeicfanct 
werden binn. Wenn bcstimmi wird. daB cin exzessivres Un- 
tersteuem auftriU, wahnend slch das Fahrzoug in einer Kur- 
venbewegung befindci, dann wild beispiclswcisc der 
Brernsdruck bzw. die Brcxnsfcrafl an cin \brderrad angclegt, 
wclcbcs sich an der AoBcoscite der Kurve beftrjdet und des> 
wcitcrcn an bcidc Hictcrriider angelegt, um ein Moment zn 
erzeu^en, welches da$ Fahrzeug dazu zwingt, rich in die 
RkhtuDj zur Innenseite der Kurve bin zu drehen, d. Il, ein 
dnwartsorientiertes Moment, und zwar in t)betelnstin> 
mung mit einer UnifrstetTfrmigsunicrQWkimgyu^ueriPg, 
welcnc als cine Spurfialtcsteucrung bezeichnet werden 
kann. Die vorstebend bescfariebene tJ^HaSteuerungsmiteF- 
drOdcungssteucrung sowie die Unteisteueningsuailcrdruier 
lojngsstcnerung kQnneo insgesamt als eine Lenkungsswue- 
nmg durch BremMing bczcichnct werden, 

Wenn folglich die Lenkungssteuerung durch Breznsung, 
welche ausgefuhrc wecden kann ungcachtct cines Niedef- 
druckens des Brennqxdals BP, durchgcEuirt wird, darm wird 
der HyTinuilikdruck nicht von dem HydraMllkv^etstaxker HB 
und dem Hauptzyliodcr MC abgegeben. Aus diesem Orunde 
werden die Soleaoidvenble SAl und SA2 in decen tweizb 
Stettuogen pteiert, das SolenoidVenril SA3 wird in dc»s«: v _ s ^> ; .-^^. : . 
geschlossener Position plazicrt und schlicfilich wird das Sor / ' : ; 
lenoidventii STR in desseo oi&ncr Position plaziert, SO ds^ ; r-"vv^- : v-'V-.r:.v- 
der LeisUmgsdruck un den Rao^remszyHoder Wf riLs^ 
abgegeben werden kann und zwar duich das Solcwadvcnlil r :. 
STR and jedem der Solcnoidvcatile PC1-PC8, welche in 1 : v s 
rJcren oflfenen Positionen plaziert sind. FolgUch wild chirch -c 
die Solcnoidvcntile PCI -PCS, welche erregt oder entregi; 
werden. der Hydiualikdruck in jedem Radzynnder in einer , : • 
Dnickschriellerfaotuuigszone schncll etfabtrt, in einer Dfuek- • . 
irnpulserbohungszone graducil crb6hl F in erner Dcuddnv 
puUvemngerun^szoaii graduell verringen, in einer Druck- ■ 
sdinellvemngeningszor*e schnell verringert und in cincr 
Druckhaltczone gefaabni, so dafi die Obcrstcuenwg^untep- 
druckungssttaicrung ond/bder die UnteistBuenmgsunfcfcF» v ^ - i;^J> :v 
driickungssteuerung ausgefuhrt werfen kann, wic vocsiejf;':^^. 
hend bereits ausgefuhrt wurde. - . - / , ^ : 

GemaB dem vodxegenden Awfilhrungsbeisnieli das-ww; / 
vorrtehend be*chiieben ansgenlhrtist, wird emcProg prnTh- 
routine Cur die Fahrz^beix^uog^teuernng etascbliefllicri : '/^f x 
der Lenkungssreuerung dnrch Bremsung, der Arniscbixtftf"- 4 J : ^ M t^.\ : ^ : ^t. 
steuenmg bzw. Anul>lockicr5«5uerung ujt.w. durch diarelek- 
mmischc StcucnmgRanheit ECU ausgeffi^ wie nacfa^ 
gend noch mitBezug auf die Fig. 4 bis 8 fechri^ii»i^ 
Die ProgramruroonnB startet, wenn cin Zurjascbalter (ru^tt y!, s /^ 7 v>V. 
gczcigt) cingcschaltcl wird. Zu Beglnn ew^^ Hr^^ 
graunm fur die Fahiaeugbewegungssteaerung. wie^ei&te;^ : e ; ; 
Fig- 4 dargestellt ist, eine Mrialisierung ^8jfi^^^y^-%^ r ^ 
Schritt 101. um verschiedene Datcn und uafoftnacbiTcn^;^ 
loscbcn. In Schritt 102 werden Slgwlfc--w*lc»ii^^ 
Rudgesebwindi K ke4ts*ensot«n WS1 his- WS4^^i^^|gc^i^ 
gegeben werden, durch cBe dekmraische SteueOTgssuilm :■ 
ECU edngetesen. wood diese fcroerdas SignaT^xriju^^ 
winkel 8 0» welches durch den vordercnljciikStt^ 
sensor SSf crfaBi und abgegeben wird. das S^W0^^J7r^t 
rate t)» welches durch den Giertatwwensc^rae^ 
abgegeben wird, das Signal (aktocllc SciteDfccid^ 
Gya), welches von dem SdtenbescUeuin^iihgTO 
ermBt und abgegeben wild sowic das Signal (Fs^awif*!^ 
HFL uaw.), wdebes von den HMi*is«isfflc^ f 
rufit und abgegeben wird, einlicsL 



Anschh'cficnd scrirciicl das Pro^rarom ruSdarittl03 %*iv^4^^-. 
in weUhem die r^esctwiria1|^eit Vw** 

eke* der RSde* FL. FR,RLnnd : RR>jedes -R^^e^^t^V 
wird, wobei <fic ipcsc^o^FahjTCTfigeschwiri^^ 
MAX(Vw**)), eine geschfltztc Fah^gges^w^ 
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Vso** fiir jedes Rad jewefls berechnet wird und zwar auf 
der Basis der Radgeschwindxgbat Vw** in Sctiriu 104. Die 
geschattte Fahrzeuggescbwindigkeji Vso** karin normali- 
skrt wcrdcn, urn den Fchlcr ru vemngem, vrelcfacr durcfa 
cine Different zwbehen den Riidern, wekbe an dcr [nnen- 
seite nnd AnSenseite ehier TCnrve wflhrend einer Kurven- 
fahrt pbziert werden. veruraachi wird. In Schritt 105 wild 
ferner cine aknidle Scblupfrate taw. cine Istschlupfrate 
Sa** auf dcr Basis dcr"Rfldgcscfawindigfceil Vw** fiir jedes 
Rad und der gescfaStzcen Fahrzeuggeschwindigjceit Vso 
(oder der gescfaStzten und normalisiejten Fahrzeugge- 
schwindigkeit Nvso**) berechnet, welche in den Schiitten 
103 bzw. 104 bcrechnet werden, und zwar in tjbereinstim- 
miTng mit dcr nacbfolgcndcn Glcichimg: 

Sa** = (Vso-Vw**) / Vso 

Dcsweiteren kann die gescn&zte Fahrzeuggeschwiridig- 
IqbU Vso**, die In Schritt 104 erhalren worden ist, duTeren- 
7xa wcrdcn, urn cine FahncugiSngsbcschkunigung 
Dvso** zu crfaaltca Auf der Basis dieser Fahize^gbcschltu- 
nigung Dvso** und der Istseitenbescbleunigung Oya, wel- 
che durcb den Seitenbeschleuniguagssensor YQ erfaBt wor- 
den ist, kann dcr Rdbongskocffiaacnt |4 ** far jedes ge- 
genuber einer Su*BenobexaSebe caUprtcbcacJ der iiachfol- 
genden Gleichung berechnet wecden: 



y**^(Dvso** 2 +Gya 2 ) 1 ' 2 

Um dun RcibungskoefSzLcntcn gugenflbcr dcr SnaBen- 
oberMache zu erfassen, konnen verschiedene Verfohren un- 
lerechiedlicfa Zu dcm vorsUhend cocbdebeoen Vferfahren 
vorgesehen stbx, wie beispjeltfwe&e em Sensor fur das di- 
rckle Ertescn des Rcfcuiigskocflizicnlcn gegenuber dcr 
StnifteoObcrflache turn BeispicL 

Das Prograrnm schreJtet dann zn Schritt 106 fori, in weU 
chero ein Rollwinkel 6 berechnet wird, urn die Fahrzcuglrip- 
pung bzw. die Fohrzeugkippbewegung daizustellcn, wekbe 
nactifolgend rnit Bezug auf die Fig. 5 nShex beschrieben 
wird. Anscfancficnd wird in Scbriu 107 cine Fahrxeug- 
scnlupfwinkdgcscbwindi^kcu D 0 bcrcchact, wobei cm 
FahizcugschUipfwiiikel 0 in Schritt 108 crrccbnct wild. Die- 
ser FahrtelJgscblupfwinkcl P istcin Winkcl, wdcfacr cincm 
Fahzzeugscbliipf gegenQber des Fahrzeugbewegungspfads 
enispricbt und wclchcr wic foigi abgescbaot wcrdcn kann. 
Das heiflt, das zu Begian t£e FahjaeugschluptwinkeLge- 
schwindigkeit D ft, welch* eineo diOcrenziciten Wert des 
Farirzeugschlupfwbkeis 0 damellt, io Schritt 107 fiemiift 
der nachtolgendeo Gleicfaung bcrechnet wird: 

D fr^Gy/Vzo -7 

AnschlieBend wind der Fahraeugschl up fwinkel f) in 
SchriiL 108 gemUfi dcr nachfblgeaden Glcichung bcrechnet: 

p= J(Gy/Vso-7)dt 

wobei "Gy" die Seitenbeschleunigung des Fahrzeuges ist, 
rt Vto" die gescbacge Fahr&uggesdrarindsglceat des Fahr- 
zeuges ist, die an dcsscn Gravitarionsmiiteipunkt gemesseo 
wind und Y die Gieirate Ut, Der Faiu^gsehluprwinlael p 
kann bercebnet werden entsprcchcnd der nachfblgeaden 
Glcichung: 

p=um- l (vy/vx) 

wobei "Vx" eine Fahvzeugblngsgeschwindigkeit ist und 
m Vy m cine Fahncugscitcngcschwindigkcil ist 



ADschlicBcnd schrcitel das F mgiam m 2u Schritt 109 fbft, 
b wdcfacm dcr Bctncb der I^lain^teneruog dmch 
Brenisang ausgefahzt wizd, cm eine gewunschle SchlupfraXC 
bzw. cine Sollschlapfrate ftir (fie >ferwendiing In der Len- 
5 kungssteuerutig dnrch Brentsung zu erhilien, wobei der 
Bransdmck, welcher an jedes Rad asgdegt wird, b Schritt 
117 gesteucn wild und 2war durch die HydrauKkdruckser- 
vosteuerung, wckhe nachfolgend nocb naher bes^rtrieben 
wild, so dafi die Drucksteoerurigseiruidining PC im Anspre- 
10 chen anf den Zustand des in Bewegung sich befindlicbcn 
Fahrzeuges gesteneit wild. Die Lenkuagssteuerung durcb . 
Bicmsung isi jcdcr^tcucnlng binzu2Ulugca, wekbein alien 
<ier StEuerungsmodi gensaB nacofbigesder BesciaxibuQg 
durchgeJUhzt wird. Die spezieiie Ludalsceuemng kann ans- 
15 gefuhxt werdeo bevor die Lenkungwteuetuag durch Brem- 
snrig beginnt nod kann ferner ausgcfilfazt wcrdcn, bevor die 
Scblup&tcucrung begonnen wizd, jedoch sollie diese been- 
det wegden unmlttelbnr each dem die Anrihloriripr stqicning . 
begonnen hai_ AnschlicBcnd schreiiet das Programm zn 
20 Schritt 1 10 fort, in welcbem bestinunt wird, ob die Berfin- 
gung fur den Start der Andbtocldersreuerung erfillt wild 
cxler nicht Falls bestinunt wird, dafi die BcdingUng bzw. der 
Zustand sich in dem Antiblockicretcucrungsnibdus bcfinriif, , ,^f>^^- ■? ~~ • * .-: 
dann wjrd die spezifiscbe Initialsteuenioa unmittelbar ' in' j- 
25 Schritt 111 beendet wodn&^eixenmgsracdiisi^^ ~<$K 
welcher sowohl die Lenkungssteucrung dnxch Bicmsung als 
auch die Annbloddcrsicucrung ausEUhrt. 

Falls in Schritt 110 b^stlmnit witd, daB tfie Bedingung fttr . 
das InitUdisieren der Annbk^ckScrsusucnmg cicht crfiUli : s 
30 worcta ist, dann schr&tittteP^ 

in welcbem besdmmt wild, ob die Bedingung fur das Tnirin- : \\ 
lisiereu der Front- uod Heckbienwd4^ckverteium fi ^sTC 
rungerfulU wird oder nichi. Falls die Besdmmang in S<±ritt : 
112 bej ahead ist, so schrcitct das Pro^nunm 2U Schritt 113 
is wciter fort in welcbem ein Steueningsmocuis inr AusfDh^ v- 
rung sowohl der Lenkangssteuerang durcb Bremsung sis : 
ouch dcr Bremsdruckvcrtcilungssuatccung uusgcfUhrt wird, ; ; 
wobei ansonstea das Ptogcamm Schritt 1 14 fect sc b r m t et, ; 
in welcbem bestinmit wird, ob die Bedingung fur das Iriiiia- ; - H 7 : V - 
■w lisicrcn dcr Schhipfcteuerttng erfullt wird oder mebe Fall* ■ 
die Bedingung fur das Mtiidisieren der Sdu^ipfsteue^g ; ^ 
erfullt wird, dann schrcitct das rtograarm £U Schritt ,115 ■ 
fort, in wclchcm cin Steiiertngsniodii* ajuwfiefiyhrtjwirjdv(u> 
das Durcbiuhcen sowohl dcr Lcdcungsstcocrung .durch , . "j - 
43 Brcmsung als auch der Schlupfttauerung. Ansonstetv .^ird, 9 

ein Steuerungsrnodus fur das Ausfubren lcd^ch ocr Leo- :J %'; 
kungssteuerung durch Bremsung in Schritt 116 fcSfgeseczi. 
Auf der Basis dcrSteueruogsroodt, weicbe in der yotEtehejacl >; 
beschriebenen Wet$e eingesteUt worden sind, wild etof^^.^;^-^ 



so draulikdructTcrvostcucrung in ScbriU 117 aAtogt^t^ wo-; 
bci ansch&cBcnd das Pro^romoi ZU Sebritt 102 zurteklcehit; 
In Oberelnsdmniurjg mit den Steucrungsniodvwclc^^ 



den Schritten 111, 113, 115 nnd 116 efrgestelkvc^^ 
kunn di^Ncbcodrosscloirmingsm 
S5 rungseinri chtung TH eingesteUt werden iin Ansjnxcneo auf ^ 
den Zusiand des in Bewegung sich befindlicben Fabrzcugs« | 
$0 daB cfie Ausgangsieistaog des Motors c^Verrii\gert^«j^J 
den. kann, urn die bierduzch eaengte . A ntricHkraft iea bcr. 
grertZfin. . '■; '■ : ^V^¥s 

60 Enisprccbcnd dcm vorstehcod b^Mbriebeiipeo iMU^i^^t^ 
kiersteuertm^modus wird der Bfemsdrocfc der:^ 
Fahrzeugrad angelegt wird, gestcocrtbzw:gcie^^,to 
Rad an einem Blcckierzmtaml jsu bindam, wahieod a^jdaui^}^0^^. 
Fafaxzeug in einem Brcmsbctrisb befiadet Bci.dim^ri3bvy-^^ 
65 Hccfc-Brcimdruclttc^ 

Vcrteilung zwbehen dcm Brarisc^ciLder ro^MiiWi^-^^ 
der angelegt wird uod dem Brentsdrocki der ari^tfe '^^ar^^^;!^M^i 
rt^ler oiujelcgt wiii 
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[ita anfrccht cihahcn wird, vShrcnd skb das Fahnrug in ei- aridipiwtoiertBUiiievfcin to^9 ^^lk wir*^ 

aaa Bicmsbctridj befindM. Desweiierai wird in dem Grans der Smrtzone, welchein Schnti 300 restpscm wird, 

Sekluofsteueninomodris der Bremsdruck an das Antricte- so daB die Posirionder Grwze in Ubenanswnmun£ mit dan 

lj JLu« und die Drossdstcuerung ttugefOhrt, urn zu RoUwinkd 9 ongestelU wird. Deswetereo wuddieBrras- 

verfilndOTTdaB das Amriebsrad wShreod eines Fahrbetrie- 5 toft, welche an jed» Rad angetegt vard n inner solcta, 

besdesfthmugcsschlupft Wasegeregeltedafljc v« eta (kcaacw*. 

Die Fig. 5 zefct eine HuBlarW zur BewctounB der Fahr- w*en der SteuerangsaiK und der mda Sici*ruii#z»ue 

zcujAippteweguQg bzw. des Fahneu^ppeus (den Xofl- oilfancu (zwcctachpunkbcite Lime in dcrfig. 9)^lld 

wirdcel 6) durchgefuhrt in Schntt 105 gernaB der Fig. 4. wo- zwar in RiditungdcrStolcninjSJXaic dcs to grofler wird der 

bei ein Mioelweri fur die Dificreuz zwischeo der Hohe an 10 ethaheneBewg m Steaerung. _^ 

deiarechtia^rdcrafcidimdderHah^^ AndererteiB wird dieB e^mmung bengUdi des Starts 

tlneo Rad (HFR - HFL) und die Diifercoi rwischen der und der Bewufigung in Schntt 302 aOagclBhrt auT der Bans 

Hohe an dera rechtw, vocderer, Rad und der Hohc an dem der Bcstimmung, ob man skh itoerhsdb d« St«eruil«szorw 

\i^ a ynid^nM(m>-^)*^^^ us:aeic * : befindM wejche durch Schraffur in der 10 angezeigt 

recfate und link* nriukrc ttohuidiffererrz (AH) In Schria 201 is wird. D.h., foils k tWlnsammung mit der Amferung der 

tu crbaltan. Auf der Basis der Drfferenz (AH) wird derRoU- akrueJleo 6'eiienbeschlcurugung Gya gejcnObcr oner p>- 

vtiatel 6. welcher SceUveweteod fQr die Rihrzeuglrippuiig wUnschter. Seiteiibes^ctrnigung Gyt diceiiis ge- 

I<=r in Schriit 202 remfl£ der Fig. 5 cntsprccbcnd der nacb- wUnschten bzw. don SoUzustand fillt. wmdurcti eino arich- 

20 ningszooe ©It. dann wird die UntaslcuauagainlcraruKr 
AH « [(HFR - HFL) + (HRR -HFL))/2 kungssteuerung ges&rteL Falls er ans oer Zone haausttio, 

iin umr^ , dmn ^ Uutcn>a»icrungsui*^^ 

wobd-T-einPtofilbezdctincc dcrart gettcucrt, wb in <W Elfr 10 . v 

Allcmrtiv bkrzu kanrt der Ttollwfckal 0 erhalten werden geieigt wird, urn hiodureh becodet zu werdoL . _ . . , : 
auf derBaxis der Seitenbeschbunigung GY daeine Lincari- 25 AnschlieBcnd schrcitcl das Prognmmi zu Schc^3^ COrt» 

tat rwischea der SdtfcDbe^hleimi^g GY nnd ctor Fnhi- besrimmt wltd, ob^e 0^^!^"?^^^ ; 

ztuclappnng (dem Rollwinkel 0) bestcht, wie dies in der steuenmg ausgeiiihrt werden soUodcrnicte. Foils dicUbcr- 

Ffe 6 >zdgi wird. Das Progmmm kann denut angclrgt sieuerungsuiumHfckung^^ nteht : ; 

scS Mim vermis zu dor Bcrcchnung, wekbe in Schntt wetden wll dana schceitct das Ptogranim zn 6chdtt.3W 

201 durchgefiihit wild, niittels des Oieirateasensors YFbei- 30 foit, in wekhm bestinuia wird, Ob 

smelsweise bestininu wird. ob sich das Fahizcyg in exner tcrdruckuDgssteueiung ausgctUhrt wcrdco soRodcr OKbt. to 

i&j^fahrt befiodctoder mda. wobddsis Programin (fcrtrt dcin F«ll. in Mem <&* U^^^t^m^xd^a^ 

ausEcbildtf ist, daB dana, falls bestimmt wind, daB sicb to swuwig rdcfai wgeffihrt w^deri i soil tehrt dai Pfyanm . 

Fabrwug in Kurvenfohrt befindet, das ftcgramm zu Schritt zu der Hauptroulioc zurflck. In d« ML ui wd»*OTjn 

201 fertschreitel, wohingcgcD andcrcrscils das Programm 35 Schntt 304 bcstinimt wird, daB d^JUnCcr^^OgJunwr- ; 

ZudcrRo^nc gcmSB der Fig, 4 zurOcldcehrt. drtckung^ening ^efflhrt W ^^: SC ^J" , 

Die Fte. 7 iciei dne FlnBkartc fur das Einstdlcn go- Progrmnm zu Schntt 305 fort, m wcUAcai .dio gBwa^chRs ; 

wQnschti? Scnlupftuten. welche in Schritt 109 gemaB der Schlupfrate fur jedes Rad auf eine ioUscblupftate fcs^ 

Fig. 4 erhalten women sind, ffir den Betricb der Lenbmgs- seta wird, welche »ir\^raxlungbd der Vo^fMetjtt^ - 

stalcrwnE dun* Biting wdlche die t)ber5teuw^un- 40 untei^kuns^steuerung vDigeseheB isL Fallsm ^ctatt , 

texowckuiiBSrteuerung sowie die Untersteueruagsunter- 303 be^rwnt wird, daB die Ubetsu^ 

driickungssteoerung umfafiL Dureh dicsc HuBkartc wcrdco stcucrung ausgefiihrt werden soli dann S^taeiter O^W- 

foUUich die gcwunschicn Schlupftaicn in Obetebstirninung gronim zu Schria 306 tort, its wekbem besttorat W 

mil l^ttsif^ri&m^fxUm^og^^ng und/oder die I^tewreuerungsiinterdiucku^ 

der UnrersteueningnJnterdruckungsstEnerung eingcstellL 45 wird oder nichl. Ca dem Fall, in weichem IMasawe- : 

Zu Bemrm wird cine S inrtionc, wcLch* nucbfblgcnd aoch im rua^unUa^ickuiigssreueruQg nicht ausgefOhtt ^ 

cinzclncn b^hriebca wird, in Schntt 300 festgelegt An- sdmritet das Programm zn Schr1tt307 fat, ; in welc^*« y! 

scblieBend wictl in SchrUt 301 bestimnit, ob die Obersteuc^ SoUscblnpftate Rr jedes ted auf one gwurHcte 

niDESunteraruckuDESsleacrung ausgciuhrl oder bceodcl &au gesctz! wird» wckhc zur V5awcnduii« bei ;toUW> 

werden toll wobei desweiteret) in Scbntl 302 be*tirnrot so steueniogsuatetdractogssteiieruiig vocgesenen i^^dana 

wird, ob die Untenteuerungsiinterdriickungssteuerung ge- Fall, in welchem hi Schritl 306 bestinmU wird, dafrifiel^r : , 

siartti Oder bccndd werden 5oU. Insbesondere wkd die Be- rawu^gsuolcrdr^ auigeftlnit ? ymr^ ^: 

stimmung in Schriu 301 ausgefBhrt auf der Basis der Be- schiedret d%e PrograniTU zu Schritl 309 feet, in wdc^tfic ,= v 

sdnimung ob man sich iniierhalb einer Sieuerungszone be- SoUschlnpfrate ftlr jedes Ked auf einc gcwte*hw ScWrl^ x 

nndcL welche durch Schraffieron auf einer $ - D p-Ebene 55 fiute eesetzt wird, welche ffr die Akrond™^ 

getemzeichnet ist, wie dies in der Fuj. 9 dargestellt wird, ner Ubersieuerux^nteidriicknn^ ^^f/g; 

Dh falls sich der F^rzeugschlupfwinkcl P sowie die Fahr- XJntersteuenmgsuoletdru^ngsstcue™ 

^UKchlnpfwioltdgeschwuidigkeit DJ5, welche bei der Bo- Mil Bezug auf die gcwunschlc ScnlupfiratC zur : yarw^ - J 

rimmung des Suuls oder der BeendlgUng bertchnet wer- dung ba tet Cbo«eueningSttnt«drGctogSS^ ; 

den. in dicse Stcucraagstonc xallcn, dana wird dit Cber- ei cbc in Schntt 307 ftstgctttzt wird, wetdea to^C^J 

sreuerungsuatertlrui^ $chlupfwinkel P wwie cBe FahrzeugschliqjEwink^^ 

der Fahizeugschluprwinkel p sowie die Fahrzcu^sscWupf- scbwindl^eir Dp verwenoeLMit Bezug eufd^ge^rn^fr^i 
wlo Wgescbwbdifikeu Dp au$ der Steaerungszone heraus- Schlnpftaie zur Nferwendong bei der Unteriteuarrungsi^tv ? 

trcien, dann wird dc ObersteueruiigsunlcrfrO^ungs^ drtckungssteuerung wird cine DilTcrtezwuK^^^^^^ . 
rune der^rigesteueri, wie die* duct* to PfeUIn der Fig. 9 65 seiiewbe^clileunignng Gyt und det 

da«es*Utist,uwd^ Cya verweiideL IHe Solbudieu^^ 
Grunde oitspricht die Grsnze zwlschcn der Stcaicningszone rechnet to Obereirodinniiing rajt 'den mekk&ffxA^^ 
und der nicht Steuecungszone, (welche durch eine zwei- chungem 



- \ ; "-j»ti.»i**V" : t*.\?'*-.*:*." 
- • -A J : - - ; - & i ^ ■ V.J J 



QO 335550286 



A S A S H I & CO. 



01/05/15 15:09 P . 0 0 9/ 04 4 



DE 197 46 889 A I 



13 



14 



10 



JO 



Gyt=y(BO * Vso; 

Y (6 0 - 0 f ' N • L > ' Vs ^ 1 + tt * Vso ^ 

wobei "Kh H da StaMUStsfotaor ist, "N" ein LenkungsCber- 
sctziingsvohaltnis ist and X" cin Radstand des Fahrzeugs 
ist 

In Schritt 305 wild die gewunschte Schhipfrate eines Vfar- 
derrads, welch w rich an der Auflensdte to Kiirve des Fahr- 
reugsweges ancrqnct, als "Stufb" festgescox, die ge- 
wunschte SchluBfrate decs T&ntcirads. Welches sich an dcr 
AuBcnseiredcr Kurve anordnet, als "Swro" fesjgesetrt und 
die gcwKinscfate J>chlupfraie ekes Rades, welches sich an 
<tr Innenseiu der Kurve aoorfctet, als "Stun* featgreto. 
HinsUbtfich der Schlupfirate bezdebnet V eincn gewfinach- 15 
ten Wezt, der vergldcfabar ist, mil cincm gcmcsscucc aklucl- 
lea Wbrt, dcr durch das Zeichen "a" geteiazdcfanet ist. 
SchlieBUch bezeichnet das Zeicben "n" die XJnlctsttac- 
ningsuiitcfdruckiiiigsstcucnxzig, V bczcichnct das Hinlcr- 
rad, V berdchnet die AuBensdie der Kurve nnd T be- » 
aeichnet £e Iimeosdte der Kiirve. In Schritt 307 wird die 
gewunschte Schlup&atc des VonJcrrads, welches sich an der 
AuBcasdtc dcr Kurve anordnet, als "Stefb" fesTgesetzt. die 
gewunschte Schlupfrale des Hinterrads. welches sich an der 
Auflenscite der Kurve anordnet, wild als "Stero" fesigesem 25 
and die gewunschte Schlupfruic des ffintemds, welche sich 
an dot fonentdt* der Kurve «no«toftt, wird sJ« m $tmA m fr*t- 
gesetzu wobei das Zeichen V die Obersieaeruiigsanter- 
□ruckiingsslcucrung axanzcicfancL Das Zdchcn "FW" bc- 
jceichnet ein Vwderrad und das Zeichen W bezeichnet 
cin Hintcrrad. 

Anschlieflend schreitet das Programm von Schritt 307 auP 
ychriir 308 fort, io wclchem die gcwflnscluc Scfalupftaie 
"SterV\ welche io Schritt 307 fUr das Vbrderrad dngestcllr 
worden ist, das sich an der Aufienseite der Kurve anordnet, is 
ndt einem Fafaor "Kx" multiplizieri wird. Urn dnc new gc- 
wGnscfcre Schlup&me "Stefo" zu ernalten. Der VVttur- 
fcnngsralaor TCx" wild im Ansprechen auf die Fahtreugnei- 
gung Kippbcwcgung (Rollwinkcl 9} ftartgescco, derail, 
um ein vorbesrimiute* Ciermornent in eine Richmng entge- « 
gen der Kiirvenrichtung des Fahrzeugs zu erzeugen, d_ h, 
um dcrBeziehung zu eourprcchen, win dcr Fig. 13 gezdgt 
wird 

WUhrcod in Schritl 309 die gBwtinschre Sdiluprmte des 
Vorcterrads, welche sich an der Autfenseite der Kurve anorxU «* 
net, als "SrcR" fwtgcsetzt wird, so wird die gewunschte 
ScWupfrate fUc das Hiwecrad, welches sich an der AuSen- 
scitc dcr Kurve anordnc^ als "Sturo" festgesem, wobei die 
gcwflnschic Schlup&mc des funicirads, das sich an dcr In- 
nenseite der Kurve anordnet, als "Stun" festgesem wird. 50 

wenn sowohl die Ubenteoen^gsunterdrucJcuna>' 
sicucrung als auch die Ualcntxuenin^untcidruckiicigs- 
steuerung glekhzekig ausgefOhrt wird* doon wird ale ge- 
wunschte Schluptrate des Vordemds, das sich an der Au- 
Dcasdte dcr Kurve anordnet, dcrert fostgesctzi, dnfi cs die 55 
^l^che R^te unniizunt, wis die gewflnsebxe Schlupfraic zur 
Vcrwendan^ bei der tJbersteuenangs\mtcrc^kaingvsteue- 
run^ wUhrcod die gcwunschlcn Schlupfnitcn dcr Hintcrra- 
dcr so restgesetzt werdea, daB sie die gleichen Rarea anneh- 
ou» f wiedkgcwQ^hffin5clilupf[alcn^ & 
dcr Untcr^rixmni^imicjdrudciin^tcucr^. In jeden Fal^ 
l*m jedocb wird via \brdeeeW, d»s <icb an d«r Innwcit© d«r 
Kurve anordnet, d. b-, cin nichi angcttiebencs Kad dnes 
heekbetrfebeiiet) Fahrceugs wcht gesteuert, dn dksc* Rad 
als dn RcJfercnzrad zar Verwenducg bei der Berecnnung der & 
gct»cbat2tea Fahrzeuggescbwiadigteil verwendet wild. 

Die gewiio^htcc ScUapfcucn Sccfo, Sicro udd S(cti zur 
Verwendung bet der tJbwteuervngswntertrtUtongs^pe- 



rang werden berechnet anhand der nachfolgenckn jewdB- 
gen Cfleichungen: 

Stero»K3^+K4.Dp 
Steri=K5-p+Kfi-DP 

wobd Kl bis Kf5 Konstaotea and* die dcraxt fxstgcsctzt . 
stud* uradie gewunschien Schlupfiraxca Sletb, Stao, wclehc 
verwendet wtrden fur einBrh5hea des Bremsdructo (d. b-, 
dn ErfaShen der Brtmstoraft) und die gewunschte Schlup- 
ftate Steri zn erzeugen, die verwendet wird fir dn \ferrJo- 
gern des Bremsdrwdcs (dL lu fllr dn Verriogera der Brems- 
kraft). 

Im GegenSBK hiemi werden die gewunschten Schlup&a- 
ten Stufo, Sturo und Zur VcxWcodung bd dcr thiocr* 
steuerungsuntc^liuctoagsstene^ anhand der 

oachfolgeodea jtweuigen Gldchungcn: 

StofooKT-AGy 
Smroe KS - AG> 
Slori = K9 • A Gy 

wobd K7 eine Konstante ist fur di« Erzeugung der ge- 
wunscbten Schlupfrate Stnfb, die verwendet wird zur Bihd- 
bung des Brccnsdrudcs (bzw. altcmauVzur V^ringcrung des 
Br«nisdruck»>, wfihr«bd K8 uadK9 Ko^caabm tied «ur 6<<- r 
zeugung der gewunschten Scnlupfraten Sturo, Steri, welche : 
beidc zur Brbohung des Bremsdrucfcs verwendet werden. • ; 

Die Fig. 8 zrigt die KydraaUlcdiruck^errateiierung, die . 
in Schritt 117 gcmaS dcr Fis> 4 ausgefuhrt wird* wobd dcr 
B^yUnderdruck fur jedes Rad gesteuert wjrd durch die 
Schlupfx^en-Scrvtweucrung. In SchrirtdOl werden die gc- 
wCoschtea bzw. die Sollscrilupftaren St** welche In Schritt 
305, 307, 303 odcr 309 festgejetzt werden, dngelesen, um 
die Souschlupfratc fur jedes Rad des Fabrxcugcs Zu ctbal- v 
ten. Anscalcficiid schrdtet dus Frograrnm 2U Schxin 402. 
fbrt, in wekhem eine ScMuprrnrenabweichnng fite^^: 
des Rad berechnet wixd, wobei darOber Unaos to ^Pr^ ; 
grammzu Schria 403 fdrwfardtet in wekiwff^e 
zeugbesd^leurigurig^abwdchung^yso^* 1 berechnet^wW- 
Id Schriu 402 wind die Different acwischen dcr ^caischlup- 
ftanr Sc*» und der lst-Schlupftate Sa*» bwchnet; um ite^ 
Schlupurntenabweichuqg ASt** aai erhalten (cl h.> AS^ * 
St»* - Sa*»). Dariuftrin wixxl in Schntt;403 (tie DiMre^ 
zwischen der Fahrrcugbcschlcunigung DVso** cincs Rails, 
welches gesteuert werden soil und jeno does Ref^'nzra<te 
(d, h. eines Bads, welches nicht gesteuert werden soli) be-^ 
reebnev urn die FEUtoeugbeschlcundjguiJgsabwcichun^ 
ADVsO*» 2u erhaJien. Diu lst^chlupfraie Sa»* sowie dli 
Fahrzeugbcschleu^ Al>yto^* taum be-| 

rccbncl werden in Ubereinstixnxining mit cincr spezifischen 
Wcisc, welche in AbhSng^gkdidcr Sieticzaiigsmocfi wic bci- 
spieuw^dse dem Aj>ribloeidecsreuerTjng$ii!^^ 
Schlup tsieuerungsmodus nsw. hesnrnrnt wirnV^^ 

AssehHeBend echreim dafi Progmmm tu Sftlaritt404 .^l* 
in wclchem div Schuiprraterabweichung ^t**;rii^r^1 
vorbesdmrnten Wert Ka verghchea wird. Falls dn absoluttx 
Wert der Sc^pfratenabwetchung I AA^* I gDsjcj^Qi^ 
grafkr ist als der vorbesurnnue Wen T^4nmjiiB^^^i- 
Frogramm za Schritt 406 fort/ in welchem ein intt^exmri: 
Wort OASt**) dor Sor^£catsnabwd»haiUj AST^.wiwjm: 
wird D K daB ein Wert bezuglich ;der Schlnpf^ia>w^ 
chung ASt**, dcr rail einem ^tarlwns^tataof^ r 
pliziert wotden isi, zu dem iiitegricrteni Vftrt ^Stitofei^ 
teoabweichung tASt** oddieit wtaL-wefchir te^j 
gehenden Zyklus dieser Routine erhaltcn wOrtoiit,'uiita^^^ :^ 
inu^ricru^ Wert cUc 5chli^^ 
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rfcm fi eeeow5r4g« ZyJdus zu erhaltcn. Fills dcr absolute swuan taw. zu rcgeln, welete an jedcsRad tngckgl to. 

ItoClCi daan slurete <te Program* zn la^mmm o!wch Btemsung ^^^Nfe- 

^abweichunfi IAJit" auf Null (0) zurflckgeserzt wird. 5 steaBmngsumenWaDrngsacucrunK ^ ^ 

5*410 tot in welchen dieSchlupEratcniibwiHchung IASi*» hinaus wW gemfifl dem vottegontko Aiisfflhrunjsb«^d 

alscinoben^Oi^wmiaoderwtlcherglrfchategroBer moment zu erzeugen. in erne R^chnicg entfi^d^ 
Sals tin unteter Gteozwert Kc FaUs die i'chlupfatenab- 10 veaxkhtmg des ^J^V"* ^"J^P^ °? 
wacfaunc IASt~ groBer isi als der cbere Grenzwert Kb, das Ergebms, wefcbw dutch ^ J 5 *? ns * n ?" n j£ * P" 
tonwW erluf d^Wert Kb in Scoria 508 fcstgcsetzt, wo- HS4 erfaflt wild, » ^ ^^ |ft J^^^« *? 
SgTd.mvwcoa&Schb.pfatenabweiehuttfilAS^ ^^^£^?*^T^£££^ 
35 1« aUdWuewGienrweBKcdann wild cfieserauf gefflhrt wunfe, ^ doc BicmsteA bz*'. dcr Bp^rfruck 
^Wbrt Kc in SchriB 4t0 fetgesetzL w cntspiccbcnd dcr ScMupfralc gcmSB dem vorf^gcDdw Au>. 

a raS2S£3«4« ftogSnm zu Sctritt 411 fort, in Tubrungsbeispicl getegek. FOrelnen gewOnscb^ to- 
wJS^FWc^ Y**^^ BcBstatulten eincr Hy- u* zur Verwecdung bed der ^Kt^^erfrac^gv 

d^nad^Kato (^huwTbeteehnet win* rung tennen jedpeh jede gewdiischte Parameter cntiprc- 

dcr nacaioigcnacB wimuue M don Brcnudrack bzw. dcr Bremskroft, wiener an je- 

v*»-fi«»* . fASr»*+rASr"l des ftad angdegt wird, untascfaicdlicb zu dcr Scfalup&ato 

Y*»-G* ^ 1 * ; verwendet weidca, wie beiipielswdse dcr Hydtaulikdrack 

wDbei "Gs**" cin YcrsiHrkungsfakrar isi. der erfaulten wild in jedem Radbiwnszyunder. . . AlM _ l 2 : . 

^A^sprechan auf den FahLugschlupfwinkd p und in In. Gegensatt zu deux *uv^dbcszbn*^ A*>mb- 
tfoSonung mk eiuem DiagLmx, Vdcacs dutch cine -M ruagsb^pid. webd * iBiKnriCraft 

^m^r«f^rzuScbSt41^indcn l dnwci^ ^Fahjcugc* ^cacuga, ^^^^^ 

rWParamctci X" buteebnet wird anhaod der aacbfolgen- das ErgebnJs, welches von den FtthemeasorenHSl 

* 77: . . llriA er&Bt wotden 1st, so kann das Beupel deratt BDgcpzdnei 

den Ofcacnuog 30 scin. daB die Branskmfl gesuuect wird undfader dlff An^ 

w fW** - A DVsd*» triebskraft gestatturt wird (dureh Snsuem der DrossalaBUBi- 

" rungseinrichtung TH), um die FabizeuggeschwittdigkBit 2u 

wobei -Ud«*' eio Vferstarkjaigsfaktorist. dereinenkonstan- verringBra im Ans T rech«i 

^^u^wrdurchuLuni^btocb^IiDkiadtt die Huhcnscosava HS1 bis HS4 ««M.w*^' 

F«v 12 gczdgl wanL Auf d« d^f P^n^ X" "nd JS sold) ^ 

y£ wiriS. Dructeaeuetungsmodus ffir jedes Rad in gerungsemncbtung kann fblgbcb cine aabilc 

Scbritt 413 in Ubeicinsdimiuing mil cincr Steucningskanc gung des fthocuges au^IBbrt dureh ^Y sn ?£? 

S Jw^bTinder Fig. lllezelgtistDi.S^uerong*. ^^^^^^^t^T^i 

Stt hai eine DiuckschncUvEmngungszonc, dnc Druddm- ni^ wdches voa den HBhcosenwroiHS] b* HS4 getefal 

ouUsvcrrinEerun£Sume, eiiM Druckhaltexone, eino Dmck- « wind. I - 

^^bS^^-ie eine DnuAachndUrbohung^ An ?f lU der Ho^^^HS 1 b« HS4 l^onXw- 

^dicroxtla^vo^ehcnsind.w^bderBc.11^- o*r Wankscasor to <tod»*ta SSSSft^SSS" 

|«t Piwmetem X«* und Y»* in Schrilt 413 ausgewahll fassung der Fahrzeugtappflellung^biw, ^dcr JdaTOgdet 

wild In dem Fall, in welchcmk^ StcucruugsnKxius ausgc- « gung. E$ kann abet audi die ^^SP^Wfe^ 

S wild, wirdteb Drutteteuctongsmodus vorge^hen Fab^u^p^L^g auf derB^der S^^^^ 

fd. h.. die Solenoid* sind ausse^ialtet). In Schrltt 414 wild ^rdm, weldie ctnrch den Sd ^^"^f™^^°£ 

eu^^ckerbobnng und Vbrnngerur^Kompcnsaions- gegebcnwcrden.sodaBdas ^^abgcsdi^Eig^Jh^ 

™J£ g cusgefubA die crfotdedichbt, um den etsoa nwend (Or die ^^^^--^T^S^^ 

Obergang und den letzten Obergang des Hydraulikdrucks 50 kaan. DarQber luraus bmn d ^ ht ^W^!^S ; 

STwenoin dk gegenwar^ ausg^-abHeZotie vnn dcr Eppslcllung abgcschaa Mf der to ftwD% ; - 

winldb bebpielsweise von der DruclcerbShaagszow: in des Fahrzeagbewegungsptads nch onoroaendc^Rtwb ange- 
Sl^wSetung^ne geWecteeU wird oo^W legl wirf und der La* dte wf'dtJ . auf ** y Aoflensette der ? 
kehcr Wenn die Zone geSndcrt wird, heupiebweise von der 55 Kutve des Fah^gbewegungspfada nch anordiiqiden . 
Drucicschndlverringerangszone in die DrudrimpuherbO- Rnds nngelegt wird, WEansicb das Fabneujpm:Kwent^ ; 

rung at «ne 2o<periode ausgofQhit, wdcte aur der Basis sxen kann auf der Baas «ner ^Dnidjdtfleien^ "JgW^ 
Panod. besdnunt wird, wSbteod welcber ein Dtuck- nem lUrfaMer s»chinn«l«db '^^f^Jg^^ 
sctodlv«iiig«rtiigmodus angedauert hat, dor uominelbar « wcgungspbdes anoidnei und cuam-jiyto a RalWfc ^; 
vot der DructohncUcibflhungssteucrung vonjesdwi war. sichaader AuBenseite der Knrve ^^S^W;;: 
Schlicfilidi schratel das Programm zu Sduta 415 ton. in p&des sich aDotdncloderderltadgeschwttOn^ltet^^ 
v^lcton das Solenoid jedes \fendls in dcr Hydraulikdruck- rwischeo den RSdera. welcbe sicb an der Ihn^«,jlgdt 
steumiogseinricbiuog PC errefii Oder entregt wird und zwar AuBcsnsrfte der Kurve des FahiZBUgba^gut^e^ ane«* 
in Obeieu»stiininunB nrfi dem Modus, welcher dutch die a nen abgesehJtet werfen. -1 " VSEi 

an.gewllhtoT^ad^eue^ 



Bussewihlte DracKsteuerungszone Desumnu -wan 000 «« — «* — -l^i-ji-i •i v # ^ 

DwKobungs- und Vcrringcn.ngskomp^JudonssOa.o- die voistchend bcscnxiebcncn Aus^riBigsbrtge^e^ 
rung, um htetan* die Bmnskiaft bzw. den Btemsdruek zu lieb illusttativ xn bettachten sindy wobei jpOa^mi^a^j^.^ 
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lich eine Auswahl von video moguchen spczicllcn Aosfth- 
rungsbeispielcn der vudiegcodeo Erfiodung ria rt tclltn. 
Zahlndcbe unterschiedlichft Aoordmingco fcoanen in einfa- 
cher Weise fur tinea Durchschmiisfachmann dec Bcscbiei- 
bung eotnommca werden, chne das hierbti von dem Um- 
fang und Gdst der ErflndOTg gemSfi den nachfblgeodcn An- 
spiQchen abgewichen wild 

Die voxlkgcnde Erfindung ist auf ein Fahrzeugbewe- 
gungssteuerungssystcm gerichtet zur AnfrechtEriialtang der 
FahrzeugstaWHtat selhst in dem Fall, in wekhem sich das 
Fahreeug neigt, wenn das Fabrzeug sich in Korvenbcwe- 
gung befindet, wobci eine Bransloufbit^uciungsciiibdt VOr- 
geschcu ist, fur das Slcucra cincr Brunsicraft, wcicfae an jV 
dcai der vordcrtn und hinteren Rader d*s Fahrzeugs ange- 
legtwto Das Sysumhai eine Neignn^^ 15 
welche eice Neigimg einer connalen Acfase des Fahrzeugs 
zudessen vertikaler Achsc erfaBt sowic cine Kurvenbcstimr 
muogsdnbeit, weicbe einen KuvcDZustaod des Fahrzeuges 
elrischlieSllch eloer Kurvenrichtung von diesem besrimmt 
Einc Giennonieotstjatcrungsdnhcit ist vorgeseben fiir das 
Steuem der BrcmskraftsteuerungsciDheit, am ein Oierrac- 
meot in cine Richtimg entgegen der Kurvcancfatung des 
F ahm ugcs cjitsprecbcod dcr Ncjgung zu ertcugen, welche 
dutch die NeigungserfassungseiaheiT erfaBt wenn die 
Kurvwbestintmuogseinbeit besdmmt. daB $ich das Fahr- 25 
rcug in Kurvenfahrt bcfindcL 

Patentartspruche 

1. Fahizeugbewt^ngssicuerungssystum 2ur Aufhsch- Jo^ 
terhaltung der Stability does Kraftfahrzengs, wenn 
sich das Fahrfccug in Kurvenfahrt befindct, mil folgeu- 
oen Bauteilen: 

einer Bn^Vcititolcucrungseinricntuog zur Sieuerong 
dner BreruskrafX die an der voltaren und hlnte- is 
rcn RadercincsFahraugs nnlicgi, 
cine Kipptarft^ungscinricntting zur Erfossung einer 
Kippsiellung einer norraalen Achse des Fahrzeuges zu 
doer vcztikalen Acfase von diesem,, 
eine Kurvenerfassungstdnrichcung zur Erfossung eines *> 
Kurvenzustarid* de* Fabneug* eio$chlieflUch einer 
Kurvenrichtung von dicsem und 
cine GicninoincTitolcuOTng^Qrichluag fur das Sfcu- 
on der Bremskiaftsienerungseinnchaing zur Efzeu- 
gung cincs Gicnnomcnis in cine Ricbiung entgegen dcr 43 
Kurvenrichtung des Fahrzeuges im Ansprechen auf die 
Kippsicllung* wclcbc durch die Kippcrfassungscmrich- 
tung erfafit ist, we no die Kurveno^ungseinrichning • 
bestimmt, daB sich das Fahrzeug in Kiirvenfahrt befin- 

d«. * 

2. F4irz^gbcwegungssie«crung3sy5teia nach An- 
spruch 1 T dfldurch gekennzeicfanet, daB die Oiermo- 
mcntslcucrungseiniichtung dafur voigesehcn ist, exnes 
der varderen Rider des Fahrzeuges, welches sich auf 
der AuBenseiCB einer Kurve des Fahizeugbewegiings- 55 
weges befindet eolsprecbend dem Ergcbnis dcr Kur- 
venerfassungseinrichtuog auswahlt, und dafur vorgexe- 
ben ist, die Btemsicnkfateneriing^riniicfatung zu steu- 
efi^umdieBremAkraftiin das eine der vonnertft R&let; 
wclcncs sich an dcr AuGenseiKe dcr Kurvc des Fahr- CO 
zeugbewegungsweges befindet im Ansprcchen auf die 
IQppstcUung anzulcgcn, wclchc durch die Kippcrms- 
suiigseinrichtuDg erfaStisl 

3. FiJirWgbcwi^un^lcu«un^S5y^ nach An- 
spfueb 1, gekennzeichnet durch 
eine Ges^windigkti^rfas^gsanrichtnng zur Er- 
fdssung cincr Radgcschwinrtigkcir jedes Eeds des 
Fohrzcugs, wobci die Gicmomenistcucnmgseuuich- 
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tuog foigende Eemente hat: 

eine Soll^cMuj^ateoeinste^leinTichtDnfi zm Einstel- 
Inng einer SoUrSchlupfhuc fur jedes Rad des Fahr- 
zeugs cnxsprccbend der HppcteUung, wekhe durch die 
Kpperf^snogseJrrfcaning erfaBt ist, 
one Ist-ScfaliinTrnlcnimslk^^ fuj das Messen 
cincr Ist-Schlup&ate jedes Rods des Fahrzeuges und 
eine S chlupfratenabweichimgsbeTechnuTTgsfti nririi rung 
fur das Berechnen einer Abweichung zwiscnen der 
SoBscbiup&alc und dcr I^^cblofpratc, wobti dk 
GioiiioiPcntstcQcrQngsciiin chtung die Brcttskraft- 
steuerungseinncbtuag eDtsprecbend der Abwejcbnng 
steuert, welche dweh die ScWnptoenabweichungsbe- 
xecbnongieimichtnng eriechnet isL 

4. FabrTeugbewegungssteuexungssystexn nach An- 
spruch l t gckcnnzcicbnet dJorcfa 

ooc Anuicbsteiftsteumu^gse^^ Air ens Steu- 
em einer Antriebskratt, die an das Fahxzeug angekgt 
wind und 

eine Geschuindigkeilsverrmgerungseinri mr 
das Stenern zomiindesl einer der nachfolgenden Ein- 
richtungen namHeh der Brums kralt£tcucnmgseinrkb- 
tung und dcr Antricbstafteicucrun^ vm... 
doe Cesdiwjndiglccjt des Fahrzeuges entsprechend dcr 
KxppsteUnng zu vexringem, welche dmch die Kipper- . . 
fassung^nrichtungcruifitist, Wtundw ' 
nmngsvinncnuing testiinint, daft sicb das Fabrzeug in 
Kurvenfahrt beftndet, 

5. FabrzeugbewegungssteiKnjngssysiem nach Ant- 
spruch 4, dadiirch geken^zeichineU daB dte Olenno- 
mentsa^uerumgsmnrichtung dafur vorgeseben ist- ctnes 
dcr vordenm Ritder des ftkhrzeiiges, welche* sich auf 
der Auflenseite der Kurve in dem Fahrzeugbewegungs- 
wcg anordnct^ entsprechend dem Ergebrds der Kurven- 
besdmmungseinrtchrung auswfihlt, und wefches dafur 
vargeschen bt, die Brcrnskrufcsurucrungsmnrichm 
.-co zu sicucrn, urn die Bnmskraft an das eine deir 
derradet; welches sich an der AuBenseUe der Kurvc des 
Fahrzeugbcwegungswcges anordncL cnlsprcchcnd dcr ■-: 
KippsreUuni anzulegen, wekhe dutch die KippeifSs- 
sungseinrichtung erfaBt ist. ; - : - -'^ '\ 

6. Fabizcugbcwcgungsstcucrungsaystem nach An- 
$pruch 4, gekcnnzcichnct durch eine R^=*diwjn<Ug- 
keitserfassungscuirichTung Eur das Ertasscn cincr Rod- • 
gcschwindigkcnjcdcsRods do Folirz^ges, w/tAei die 
OiernromentsifiuenmgseiiirichXung folgeodc Elcmcntc 

hau V?^'V, 
doe SpU*chiupo^tenein^Ue4naichhifig fiQr das Bn- 
stellen einer SolUchlup&ate filr jedes Rad dci-FWD^ ^ 
zcugs eaisprccfacnd dcr Bappstdlung. welctwdiirchtfe 
Kipperfcs^gsdnrsditUDgerfaJSxlsi a .vyjr' ;. 
eine bt-Schinpfranmmefieinrichnmg fllr ^das Mcsscn 
cincr Ist-Scblupfratc jedes Rods taFahr^gcS;u^> J : 
eine Schlupu^ten^weichuDgsherec^ 
fur das Berecbnen einer Abweicbiing rzwisciicn^te 
SoIlschlupfratB und der Isrfchliipfaffc, ;WOc«l<a1it]f 
Gierm)ineateti-Ljenin^tnii^ die Breniifcran> 
steuerungseinrichtung entsprechend der Abweichung 
steuert, welche durch aits Schlnpn^teriflb welchangsbe- 
pechnungs^nricbnjn^berecbnetist. : ; : y?j&\ 

7. Fahrzeugbewegm^gs^uerungs system nach: . A&- 
sprnch 1, dadurch ge ^f T yTn7Hchn cr, daft die KSppcrfe- 
8UT)gseionchtung dafur vorgeseben ist die yKipps4e>- 
hing des Fahrzeugs aufderBasUcincs RoUwinkds uin 
finr T ffng**"*** ^ Ti.hrTgi>g« m eifaaaenf ' 4 :^; J - 

8. Fahrzcugl^cg^ssteue^vngssystem^ 
temaliung der Stability cities Krifo^br^^ msfc 
sondere wenn sich dm Fahxzeng in ciiicrKurvcnbcwe^ 
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Hietzu ? SeitL<n) Zdchnungen 



gimgbefindeiinilfolgcDdcoEtementcn: x \['[&^^^^^^^$' 

an Bwroriatftslcueruagsdniichiung Sir das Stcucm , . ■ ; A . ^ '^^i^f^&^jSi;" ' 

der Brenxskraft, die an jedes Fataxugrad aogfclegt * v -^r^^.^i^rJ-- 

wird, 

einc Antriebstoftiteueniugsdiirlcbtaiig fttr das Steu- 3 
on ew AntricbskiafL die an das Fahncug ongclcgt 
wird, 

eine KippcrfassUngseinrichtung filr das Erfassen einer 
Ejppstellung einurNonnalachse des Fahizcuges zu ei- 
ner Veitilcalac^ vcn dies^ . 10 
cine KurveobfisrinniiiingsciiirichtUDg zur Bes timmn pg 
eines Kurveczustaiids des Fahrougs dnschlicfilich ei- 
nerKurvcnrichtuiig von dtesen uad 
cine GeschwiiidigteitsTrcnia^ Cur 
das Steuern von zoxnicdcst cintm der nachfolgcndcn 15 
EindcbtnQgen namlich der BremskrafistaKSUD^seifl- 
richtung und der Antriebsfcrafbtcueningsciiiilch 
um cint Gcschwindigfctit des Fahizeuges eptsprechend 
der Kippswlluag m Vemngcm, wekhe dujeh die Kip- 
perfessungseiiirichning erfaflt 1st, wena (fie Kurvcabe- 20 
stimnuingieinrichiung bestimntt, dafi sich das Fohr- 
zeug k Kurvtnfehrt beftndfiL 
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